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              Abstract  This paper describes a development of an angleworm type robot. 
                      The operation simulation was done. To follow the method of 
                      searching for the needed rescuer moreover, it examined it. 
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果について論じる。シミュレーションにはフリーの物理
計算エンジン「Open Dynamics Engine」を使用した。Open 





 ２・１ パラメータの設定 
 ２・１・１ ロボットの形状 
 ロボットは横断面長さ 60mm×60mm、長軸方向長さ



































つける。 と の間にある関節を とす
る。 
 に発生する摩擦力 は、式(2.1)で計算できる。 













Unit0 については前方にスライダー関節 JOINIT-1 はない
ので後ろの関節 JOINIT0 のみ動作させる。Unitn は後ろ
のスライダー関節 JOINITn はないので前のスライダー関
節 JOINITn-1 のみ動作させる。 
 
 ２・２ シミュレーション結果 


























図 2.6 のユニット数 4 の時の動きは、図 2.4 のユニッ
ト数 2 の時と同じような動きをした。これは、動作ユニ
78














 ３・１ 探索方法 












      (3.1) 
音速 c[s]、マイクから音源までの距離 とす
る。 
    (3.2) 
 


















 ４・１ ReBo６号機 








は 225[gw]。モータは SPG20 を使用した。2 ユニット作
成し連結した状態が図 4.2 である。 
センサー(マイクとカメラ)を乗せる頭部ユニットが






図4.2  二動作ユニット連結状態 
79みみず型ロボットの運動制御


















 ４・２・１ 摩擦力変化実験 
摩擦を変化させての実験を行った。まず、摩擦係数の
測定の仕方を説明する。 
sin iUnitMFi           (4.2) 
 はロボットがすべり出す斜面の角度である。式
(2.1)＝式(4.2)とすると、 
 sin iii UnitMUnitM           
 sini                (4.3) 
式(4.3)より動き出す斜面の角度からユニットの静止
























































なかった。実機実験は 8 秒間隔で撮影した。 
 






























































 ５・１ 完成点 
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